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加速度 (前後) 5:0m=s2 5:0m=s2

















表 2 外乱を前後から各 15回与えた転倒回避の結果
前方からの外乱 後方からの外乱
結果 成功 3回 6回失敗 12回 9回
転倒方向 前方 7回 7回後方 8回 8回
踏み出し足 右 6回 9回左 9回 6回
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